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Abstrak 
Animasi Robot Pencari Jalur Terpendek Menggunakan Blender adalah penerapan 
algoritma pada animasi yang menggunakan Blender. Algoritma yang digunakan dalam animasi 
ini menggunakan Algoritma Djikstra. Algoritma Djikstra adalah algoritma yang digunakan 
untuk mencari jalur terpendek. Animasi ini digunakan sebagai simulasi bagaimana menentukan 
jalur terpendek. Metode penyusunan Skripsi (penelitian) ini adalah menggunakan metodologi 
Extreme Programming. Animasi ini dibuat dengan menggunakan Blender untuk membuat objek 
serta animasi dan Python sebagai bahasa pemrogramannya yang sudah terdapat pada Blender. 
 
Kata kunci : Algoritma Djikstra, Blender, Python, Extreme Programming.  
 
 
Abstract 
Shortest Path Finder Robot Animation Using Blender is the application of the algorithm 
animation using Blender. The algorithm used in this animation using Djikstra algorithm. 
Djikstra Algorithm is an algorithm used to find the shortest path. Animation is used as a 
simulation of how to determine the shortest path. Thesis preparation methods (research) is 
using Extreme Programming methodology. This animation was created using Blender to create 
objects and animation and Python as a scripting language built into Blender. 
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1. PENDAHULUAN 
 
Ketika kita akan menempuh perjalanan dari satu kota ke kota yang lain, tujuan akhir 
adalaha ketepatan waktu untuk sampai ke tujuan. Ketepatan waktu dipengaruhi oleh seberapa 
jauh jarak yang ditempuh. Dan panjang jarak dipengaruhi oleh jalur mana yang ditempuh. 
Maka, pilihan untuk menentukan jalur inilah yang akan mempengaruhi seberapa lama kita akan 
cepat untuk sampai ketujuan. Oleh karena itu kita harus menentukan jalur terpendek dari 
beberapa jalur yang ada. Kesulitan yang timbul adalah kita sulit untuk menentukan jalur mana 
yang paling pendek karena terdapat banyak jalur disetiap tempat. Hal ini karena pada 
kenyataannya dari satu daerah A ke daerah Z tidak hanya memiliki satu jalur saja. Ada banyak 
sekali jalur yang harus dilalui sehingga membentuk suatu jaringan. Jaringan ini memiliki 
banyak jalur alternatif dari kedudukan semula ke kedudukan yang dikehendaki. Permasalahan 
yang timbul adalah ketika ada pemutusan pada jalur terpendek yang ada. Hal ini bisa saja dapat 
terjadi pada kehidupan sehari-hari. Misalnya saja ada kerusakan jalur sehingga mengakibatkan 
terputusnya jalur, jembatan yang rusak dan lain sebagainya. Maka kita harus menentukan jalur 
alternatif lain untuk cepat sampa ke tujuan. 
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Oleh karea itu kita memerlukan suatu media untuk mensimulasikan dalam pencarian 
jalur terpendek. Salah satunya adalah dengan animasi. Animasi ini dapat menggambarkan 
keadaan sesungguhnya dengan menyajikan visualisasi bergerak yang sangat menarik dan 
atraktif. Beberapa simulasi tidak hanya membutuhkan perhitungan dalam pemacahan masalah, 
tetapi juga memberikan solusi dalam pemecahan masalah tersebut. Misalnya ketika suatu objek 
berupa box atau katakanlah robot yang diletakkan pada satu titik, maka robot tersebut harus 
memilih satu jalur terpendek diantara beberapa jalur yang ada. Robot tersebut harus memilih 
dan melewati jalur yang dibatasi dinding sekat sebagai pembatasnya. Ketika jalur terpendek 
yang dipilih terdapat halangan berupa box, maka robot harus menentukan jalur alternatf lain 
agar cepat sampai ke tujuan. Untuk membantu dalam menentukan jalur terpendek, maka 
diperlukan suatu algoritma untuk menentukan jalur terpendek. Salah satunya dengan 
menggunakan algoritma Djikstra. Dengan algoritma Djikstra robot dapat memilih jalur alternatif 
lain ketika jalur terpendek yang ditempuh terdapat suatu halangan.  
Berdasarkan uraian di atas, penulis ingin mencoba membuat sebuah animasi dengan 
judul “Penerapan Algorima Djikstra Pada Animasi Robot Menggunakan Blender”. 
 
1.1  Landasan Teori 
1.1.1..Algoritma  
Algoritma adalah susunan langkah-langkah sistematis dan logis dalam 
pemecahan suatu masalah. Ada tiga cara dalam menyusun algoritma yaitu: (1) 
Dengan merumuskan langkah-langkah pemecahan masalah melalui kalimat yang 
tersetruktur (tersusun secara logis); (2) Menggabungkan kalimat dengan penggalan 
statements yang ada disuau bahasa pmrograman (mis: Pascal). Biasa disebut 
Peseudecode (mirip kode perintah pemrograman); dan (3) Menggunakan diagram 
alir (flowchart). Algoritma adalah merupakan jantung ilmu computer atau 
informatika. Program adalah merupakan perwujudan atau implementasi dari 
algorima. Program ditulis dalam salah satu bahasa pemrograman. Kegiatan menulis 
program disebut pemrograman(programming).(Saniman dan Muhammad Fathoni, 
2008)[1]. 
Saat ini penggunaan algoritma sangat besar sekali dalam penyelesaian 
masalah. Salah satu penggunaannya yaitu untuk mencari jarak terpendek. Ada 
beberapa algoritma yang digunakan untuk mencari jarak terpendek. Antara lain 
yaitu, algoritma Ant Collony dan algorita Djikstra. Pada proses Algoritma, Dijkstra 
memerlukan data jarak setiap kota terlebih dahulu sebelum memulai proses 
algortimanya. Sedangkan pada Algoritma Ant Colony, tidak memerlukan jarak setiap 
kota karena pada Ant Colony jarak antar kota dihitung setelah semut menyelesaikan 
perjalanannya. Sehingga Algoritma Dijkstra hanya bisa berjalan jika terlebih dahulu 
diketahui jarak tiap kota, sedangkan pada Algoritma Ant Colony tidak memerlukan 
jarak tiap kota untuk menjalankan prosesnya. Dari hasil proses kedua algoritma 
diketahui jalur yang dihasilkan oleh algoritma Dijkstra lebih konsisten dan tepat 
daripada algoritma Ant Colony yang mana memberikan hasil yang belum tentu sama 
dalam setiap prosesnya. (Finsa Ferdiansyah, 2012)[2]. 
 
1.1.2  Algoritma Djikstra 
Algoritma Djikstra merupakan algoritma yang sering digunakan dalam 
pencarian rute terpendek, sederhana penggunaanya dengan menggunakan simpul – 
simpul sederhana pada jaringan jalan yang tidak rumit.  Input algoritma ini adalah 
sebuah graph berarah yang berbobot (weighted directed graph) G dan sebuah sumber 
vertex s dalam G dan V adalah himpunan semua vertices dalam graph G (Imron 
Fauzi, 2011)[3]. 
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1.1.3  Blender 
Blender adalah perangkat lunak opensource yang digunakan untuk membuat 
objek dan animasi 3D . Selain itu perangkat lunak ini juga memiliki fitur untuk 
membuat permainan (Fadelis : 2014)[4]. Beberapa beberapa fitur yang dapat 
digunakan dalam pembuata animasi robot pencari jalur terpendek ini diantaranya 
yaitu, dapat menentukan koordinat dari locator dan robot, membuat animasi, dan 
juga untuk mendesain kota. 
 
11.4   Python 
Python merupakan bahasa pemrograman yang berorientasi obyek dinamis, dapat 
digunakan untuk bermacam-macam pengembangan perangkat lunak. Pyhton 
digunakan sebagai bahasa pemrograman membuat algoritma djikstra. Selain itu 
python juga digunakan untuk mengatur koordinat objek-objek pada animasi robot 
pencari jalur terpendek ini. (Berkah I. Santoso, 2010)[5]. 
 
 
 
2. METODOLOGI PENELITIAN 
 
Metode yang digunakan dalam pembuatan animasi ini adalah menggunakan metode 
Extreme Programming (XP). Menurut Dwijantara (2010) XP adalah metode pengembangan 
perangkat lunak yang ringan dan termasuk salah satu agile methods yang dipelopori oleh Kent 
Beck, Ron Jeffries, dan Ward Cunningham. XP merupakan agile methods yang paling banyak 
digunakan dan menjadi sebuah pendekatan yang sangat terkenal. Walaupun menggunakan kata 
programming, XP bukan hanya berfokus pada koding tetapi meliputi seluruh area 
pengembangan perangkat lunak (Desy Krisdianty, 2012)[6]. 
Nilai-nilai yang mendasari XP pada setiap tahapan proses pengembangan perangkat lunak 
diuraikan sebagai berikut: 
1. Communication 
Hubungan komunikasi yang baik antar anggota tim adalah hal yang utama dalam 
software development. Satu team work harus terbangun pengertian dan sharing knowledge 
and skills pada saat pengerjaan projek. 
 
2. Courage 
Team work dan software developer harus memiliki keyakinan dan integritas terutama 
pada saat terjadi tekanan dari client. Rasa saling percaya merupakan hal yang coba dibagun 
dan ditanamkan dalam XP pada berbagai aspeknya. 
 
3. Simplicity 
Mengerjakan dengan cara sederhana seperti menggunakan method yang pendek dan 
simpel, desain yang tidak terlalu rumit, unused fitures dihilangkan, dan berbagai peroses 
penyederhanan pada aspek lainnya. 
 
4. Feedback 
Membangun feedback yang komunikatif dalam team work. Setiap permasalahan dan 
perubahan yang terjadi diungkapkan dan anggota team diberi kesempatan untuk 
mengutarakan pendapat masing-masing. 
 
5. Quality Work 
Pada prinsinya segala sesuatu yang dikerjakan diharapkan dapat menghasilkan produk 
dan hasil dengan kualitas baik. Oleh karena itu pula diberlakukan juga kualitas kerj ayang 
baik dan optimal. 
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Tahapan XP adalah sebagai berikut: 
1. Planning 
Tahapan pertama merupakan perencanaan dengan membuat semacam "user stories" 
dari klien, mengidentifikasi masalah serta menetapkan kebutuhan yang diperlukan untuk 
pembuatana animasi. Kebutuhan tersebut yaitu: 
A. Jenis Perangkat Lunak dan Sistem Operasi yang Digunakan 
Perangkat lunak yang digunakan untuk pembuatan animasi dan pengaplikasian 
dilakukan hanya pada komputer. Perangkat yang digunakan pada komputer adalah: 
1. Windows 7 Ultimate, digunakan sebagai sistem operasi. 
2. Blender, digunakan untuk membuat objek 3D maupun animasi. 
3. Python, digunakan sebagai bahasa pemrograman game engine yang sudah 
terdapat pada Blender. 
4. Adobe Photoshop CS3, digunakan untuk mengedit gambar. 
B. Jenis Perangkat Keras yang Digunakan 
Perangkat keras yang digunakan dalam pembuatan animasi robot pencari kjalur 
terpendek yaitu sebuah komputer yang berupa lapop. Berikut ini spesifikasi laptop 
yang digunakan: 
1. Processor Intel Core i5-2410M 2.30 GHz 
2. Harddisk Drive 640 HB 
3. Memorry RAM 4GB 
4. GPU NVIDIA Geforce GT 540 Cuda 2 GB 
 
C. Perancangan Objek  
Pada pembuatan animasi ini, penulis mengunakan beberapa objek berupa kota, 
robot serta locator berupa box sebagai titik jalur dari robot. 
 
2. Design 
Tahapan kedua merancang aktifitas animasi. Pada tahap ini penulis mulai 
menentukan ukuran skala objek benda tiga dimensinya. Ketika animasi berjalan, 
tampilan pertama yang muncul adalah Menu Utama. Menu utama pada rancangan 
animasi ini terdapat 2 pilihan menu utama, yaitu  menu new play yang digunakan 
untuk masuk ke dalam menu animasi  pada animasi robot pencari jalur terpendek. 
Menu kedua menu keluar yang digunakan untuk keluar dari animasi. Menu ini 
dibuat menggunakan objek Plane dan Text. 
 
 
 
 
Gambar 1  Rancangan Menu Utama 
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        Gambar 2 Desain Kota 
 
Gambar di atas adalah contoh pembuatan Objek kota menggunakan satut 
buah objek box. Box tersebut diduplikat menjadi beberapa buah. Jarak tiap titik 
objek diatur sesuai dengan jalur lintasan dari yang akan dilalui robot.  
Untuk perancangan desain dari robot dapat dilihati pada gambar 3 dibawah 
ini. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
    
       Gambar 3 Desain Robot 
Rancangan objek robot di atas dibuat dengan menggunakan satu buah 
objek box dan satu buah Cylinder. Pada objek box dibuat menyerupai mesin 
pada robot. Sedangkan pada Cylinder diguakan sebagai roda dari robot.  
Untuk rancangan objek locator dibuat dengn menggunakan satu buah 
objek box. Obje ini kemudian diduplikat menjadi sepuluh objek. Titik 
koordinat dari locator ini disesuaikan dengan posisi objek kota. Contoh 
rancangan objek locator dapat dilihat pada gambar 4 di bawah ini. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
            Gambar 4 Desain Locator 
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3. Coding 
Tahapan selanjutnya pengkodean yang mengimplementasikan hasil design ke 
dalam kode atau  bahasa pemrograman untuk pembuatan Animasi Robot Pencari Jalur 
Terpendek. Di bawah ini adalah gambar contok pembuatan koding pada software 
Blender. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 5 Pembuatan Koding Pada software Blender 
4. Testing 
Melaksanakan pengujian kebenaran logic dan fungsionalitas. Disini akan diketahui 
kekurangan-kekurangan yang terjadi pada animasi. 
 
 
3. HASIL DAN PEMBAHASAN 
 
3.1  Tampilan Layar 
  Dalam sub bab ini akan dibahas mengenai tampilan layar Animasi Robot 
Pencari Jalur Terpendek. 
A. Menu Utama 
Menu Utama merupakan menu dari animasi ini yang terdapat beberapa 
tombol yaitu tombol Menu New Play, dan Exit. Tombol New Play digunakan 
untuk masuk ke menu animasi. Tombol Exit digunakan untuk keluar dari tampilan 
Menu Utama. Ilustrasi menu utama disajikan pada gambar 6 di bawah ini. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 6 Menu Utama 
 
B. Menu New Play 
Di dalam menu ini Ada tujuh buah locator yang terdapat pada scene 
New Scene.  Yaitu locator B, C, D, E,F ,G dan H. Sebelum animasi pada 
scene New Play dijalankan, letak awal locator dan robot dapat dilihat pada 
gambar berikut.  Menu Pilih Level disajikan pada Gambar 7. 
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Gambar 7 Posisi awal Locatir 
 
Geser salah satu locator. Setelah salah satu locator digeser, posisi locator 
dapat dilihat pada gambar 8 di bawah ini. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 8 Posisi Pergeseran Locator 
 
Posisi locator C telah berubah mendekati robot. Ketika animasi dijalankan 
dengan menekan tombol P, robot akan melakukan perhitungan dengan menghitung 
jalur tependek dari jalur yang ada menggunakan algoritma Djikstra. Ada dua titik 
pada masing-masing locator. Titik tersebut yaitu titik X dan titik Y. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 9 Titik Koordinat pada Locator 
Sebelum robot melakukan perhitungan menggunakan algoritma Djikstra, 
robot terlebih dahulu menghitung jarak masing-masing locator dengan 
menggunakan rumus pytagoras untuk mencari panjang sisi miring dari locator. 
Rumus pytagoras untuk mencari panjang ssi miring segitiga adalah C
2
 = A
2
 + C
2 
Setelah sisi miring locator sebagai panjang dari locator didapat, maka robot 
selanjutnya melakukan perhitungan jarak terpendek berdasarkan jalur yang ada 
menggunakan algoritma Djikstra. Algoritma djikstranya adalah sebagai berikut: 
 
class Graph:     
    def __init__(self): 
        self.vertices = {}     
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    def add_vertex(self, name, edges): 
        self.vertices[name] = edges 
     
    def shortest_path(self, start, finish): 
        distances = {} # Distance from start to node 
        previous = {}  # Previous node in optimal path from source 
        nodes = [] # Priority queue of all nodes in Graph 
 
        for vertex in self.vertices: 
            if vertex == start: # Set root node as distance of 0 
                distances[vertex] = 0 
                heapq.heappush(nodes, [0, vertex]) 
            else: 
                distances[vertex] = sys.maxsize 
                heapq.heappush(nodes, [sys.maxsize, vertex]) 
            previous[vertex] = None 
         
        while nodes: 
            smallest = heapq.heappop(nodes)[1] # Vertex in nodes with smallest distance 
in distances 
            if smallest == finish: # If the closest node is our target we're done so print the 
path 
                path = [] 
                while previous[smallest]: # Traverse through nodes til we reach the root 
which is 0 
                    path.append(smallest) 
                    smallest = previous[smallest] 
                return path 
            if distances[smallest] == sys.maxsize: # All remaining vertices are 
inaccessible from source 
                break 
             
            for neighbor in self.vertices[smallest]: # Look at all the nodes that this vertex 
is attached to 
                alt = distances[smallest] + self.vertices[smallest][neighbor] # Alternative 
path distance 
                if alt < distances[neighbor]: # If there is a new shortest path update our 
priority queue (relax) 
                    distances[neighbor] = alt 
                    previous[neighbor] = smallest 
                    for n in nodes: 
                        if n[1] == neighbor: 
                            n[0] = alt 
                            break 
                    heapq.heapify(nodes) 
        return distances 
         
    def __str__(self): 
        return str(self.vertices) 
 
if __name__ == '__main__': 
    g = Graph() 
    g.add_vertex('A', {'B': AB, 'C': AC}) 
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    g.add_vertex('B', {'A': AB, 'E':BE, 'F': BF}) 
    g.add_vertex('C', {'A': AC, 'F': CF, 'G': CG}) 
    g.add_vertex('D', {'A': DA, 'F':DF}) 
    g.add_vertex('E', {'H': HE}) 
    g.add_vertex('F', {'B': BF, 'C': CF, 'D': FD, 'H': FH}) 
    g.add_vertex('G', {'C': CG, 'F': GF, 'H': GH}) 
    g.add_vertex('H', {'E': HE, 'F': FH,'G': GH}) 
 
 Pada gambar 4. 11 di bawah ini ada beberapa jalur yang ada, yaitu A-B-F-
H, A-C-F-H, A-B-D-H, A-B-E-H. Jalur yang ada yaitu terlihat pada gambar 5 di 
bawah ini. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 10 Robot 
Berdasarkan jalur pada gambar 4. 11, setelah robot melakukan 
perhitungan menggunakan algoritma Djikstra Jalur yang paling pendek 
adalah jalur A-C-F-H. Jalur tersebut dapat dilihat pada console python pada 
gambar di bawah ini. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 10 Console Python  
 
Pada gambar di atas menunjukkan bahwa jalur terpendek adalah H,F,C. 
Artinya H adalah titik akhir dari jalur dan C adalah titik pertama yang di lalui 
robot pada jalur tersebut. Sehingga dengan demikian jalur dari robot adalah 
A-C-F-H dengan titik A adalah titik awal dari robot. Gambar di bawah ini 
menunjukkan arah gerakan dari robot menuju titik tujuan. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 11 Arah Gerakan Robot 
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3.2 Pengujian Animasi 
1. Pengujian Locator 
Geser locator, arahkan mouse pada locator dan drag locator dan geser objek 
menggunakan mouse. Setelah dilakukan pengujian, locator dapat digeser sesuai 
dengan keinginan.  
 
 
Gambar 12 Menggeser Locator 
2. Menjalankan Animasi untuk Megetahui Jarak Terpendek 
Jalankan animasi dengan menekan tombol P pada keyboard. Gambar di bawah 
ini menunjukan arah gerakan robot setelah locator digeser. Jarak terpendek yang 
ditempuh oleh robot adalah melalui jalur A-C-F-H. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar  13 Menjalankan Animasi 
 
 
 
4. KESIMPULAN 
 
Dalam pembuatan animasi penerapan algoritma djikstra pada animasi robot pencari 
jalur terpendek menggunakan Blender ini telah melalui beberapa tahap. Kesimpulan dari 
peracangan dan pembuatan animasi ini yaitu bahwa algoritma djikstra dapat diterapkan 
pada animasi robot pencari jalur terpendek menggunakan Blender. 
 
 
5. SARAN 
 
1. Pada pengenmbangannya animasi ini diharapkan locator tidak dibatasi dan 
pengguna dapat mengiput jumlah locator. 
2. Dalam pengembangan lebih lanjut diharapkan objek-objek dalam animasi dibuat 
secara real sehingga tampilan lebih menarik.  
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